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1. 床平面より上の点群を点群 Pn にクラスタリングする．













手法である Iterative Closest Point(ICP)[3]を利用する．
1. 床平面より上の点群を点群 Sn にクラスタリングする．
2. 便器のターゲット点群 T を使い，Sn に対して ICPを行う．
3. 点群 T と点群 Sn の対応した点どうしの距離の平均誤差が
閾値以下になった時，便器を認識したと判断する．
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